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4J CHARIOT DE MANUTENTION POURVU D'UN SYSTEME DE SECURITE PERMETTANT D'EVITER SON 
BASCULEMENT ACCIDENTEL. 

\57) Engin roulant mobile, a portee variable comprenant 
aes moyens de securite prop res a arreter ou prevenir tout 
mouvement pouvant creer un risque de basculement longi- 
tudinal ou transversal de cet engin, cet engin mobile com- 
prenant un systeme de correction de devers automatique 
ou manuel. 
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L 1 invention concerne des moyens de securite propres 
a arreter ou prevenir tout mouvement pouvant creer un 
risque de basculement d'un moyen porteur de charge. 

5 L ' invention concerne egalement un moyen porteur de 

charges pourvu de tels moyens de securite. 

L* expression "moyen porteur de charges" designe un 
ensemble comportant au moins : 
10 -un chassis comprenant au moins deux pbnts ou un 

pont et un essieu ou deux roues mont^es directement sur un 
moyeu moteur et un essieu ; 

-un bras elanc§ d§finissant une direction 
longitudinale, monte a pivotement autour d'au moins un axe 
15 transversal ; 

-un porte-outils situe a l'extremite libre du bras, 
a 1' oppose dudit axe de pivotement du bras ; 

-des moyens de commande des manoeuvres du bras par 
rapport au chassis. 

20 

Un basculement d f un tel moyen porteur de charges 
peut intervenir selon essentiellement deux modes, 
longitudinal et transversal respect ivement. 

25 Dans le mode longitudinal, une charge statique ou 

dynamique, supportee par l'outil, a I'extremite du bras, 
peut conduire, si elle est suffisamment £levee ou eloignee 
du chassis au decollement du chassis par rapport au pont le 
moins eloigne de la charge, ou bien au d§collement du moyen 

3 0 porteur de charge par rapport au sol. 

Ce decollement peut, le cas echeant, etre favor ise 
par le deplacement d'un moyen porteur de charges mobile sur 
un terrain accidente. 
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Ce decollement est lie au d£s£quilibre qui 
intervient lorsque le centre de gravite de l 1 ensemble 
charge-moyen porteur de charges est deporte d'en dega 
jusqu'a l'axe du pont le plus proche de la charge. 

5 

Des dispbsitifs, tels que capteurs de dfeplacement 
ou contrdleurs de charges, sont mis en place de fagon 
connue sur au moins un pont ou essieu, pour detecter le 
decollement du chassis par rapport a ce pont ou essieu ou 
10 la diminution, voire suppression de charge sur ce pont ou 
essieu. 

La simple detection du decollement ne saurait §tre 
consideree comme une s£curit6 pour l*op£rateur et/ou les 
15 personnes situees dans 1 1 environnement du moyen porteur de 
charges . 

En effet, rien n'interdit a l'operateur de 
commander un mouvement du moyen porteur de charges 
20 aggravant le desequilibre, d'une manidre eventuellement 
irreversible. 

De telle sorte qu'un basculement modern peut se 
transformer en un basculement important et accidentel du 
2 5 moyen porteur de charges. 

Pour eviter un tel accident, certains moyens 
porteurs de charges comportent des dispositifs tels que des 
capteurs de force, places de fagon connue sur au moins un 
30 pont de telle sorte que le decollement du chassis par 
rapport a ce pont soit interdit, une charge minimum devant 
s 1 exercer sur ce pont . 
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Les inouvements du bras, le cas echeant, une partie 
de ces mouvements seulement, sont interdits des que cette 
charge minimum n'est plus presente. 

Ces dispositifs presentent 1 9 inconvenient de 
liroiter les possibilites d' utilisation du moyen porteur de 
charges, d'une maniere excessive. 

Par exemple, lorsqu'une benne de terrassement ou de 
reprise est dispos^e sur le porte-outils du bras d'un moyen 
porteur de charges, 1 •utilisation normale de cette benne 
peut conduire a un decollement du chassis par rapport au 
pont arriere, sous I'effet de la charge a lever, sans aucun 
danger pour l'operateur ou les personnes situees au 
voisinage du moyen porteur de charges, 

Un moyen porteur de charges peut egalement basculer 
transversalement, par exemple lors du passage sur un devers 
important . 

Le basculement selon le mode transversal est lie au 
des§quilibre qui intervient lorsque le centre de gravite de 
1' ensemble charge-moyen porteur de charges est situ£ a 
l'exterieur du triangle de sustentation. 

Ce triangle de sustentation passe par le centre du 
pont le plus eloigne de la charge et par les points d f appui 
des roues portees par le pont le plus proche de la charge. 

La mise en s£curit£ par rapport au risque de 
basculement transversal peut consister a descendre le bras 
quelle que soit sa position, le plus rapidement possible. 
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A 1' inverse, la mise en security par rapport au 
risque de basculement longitudinal peut consister Sl relever 
le bras s'il se trouve en-dessus de l'horizontale. 

5 Suivant le risque, les corrections a appliquer par 

l'operateur peuvent done etre inverses. 

Or, l'operateur ne dispose a l'heure actuelle, 
d'aucun moyen pour definir l'origine du risque. 

10 

Par ailleurs, les risques de basculement 
longitudinal et transversal peuvent coexister. Dans ce cas, 
les mesures que doit prendre l'operateur pouvant £tre 
inverses , suivant 1 • importance respective de ces deux 
15 risques, un systdme de securite adapts au risque de 
basculement longitudinal et interdisant certains mouvements 
du bras compte tenu de ce risque n'est pas acceptable. 

Certains xnoyens porteurs de charges sont €quip€s 
20 d'un systeme de correction de d§vers. 

De fagon convent ionnelle, les moyens porteurs de 
charges equipes d f un tel systdme de correction de divers 
sont tels que, pour eviter tout danger lorsque le bras est 
25 en position haute, ou dej& au-dessus d'un certain angle par 
rapport a 1 'horizontale (par exemple de I'ordre de 15°) , le 
systeme de correction de devers est neutralist. 

Or, cette fonction correction de divers prSsente un 
3 0 reel interet, lorsque le moyen porteur de charges n'est pas 
tout a fait en face de son lieu de transfert. 

Un des objets de 1' invention est done de fournir un 
moyen porteur de charges tel qu'un engin roulant a bras 
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telescopique ou non, pourvu de moyens de securite aptes a 
arreter ou prevenir tout mouvement pouvant creer un risque 
de basculement, pourvu Sgalement d'un systeme de correction 
de d&vers, et ne prisentant pas les inconvenients des 
dispositifs d£crits pr ecedemment . 

A cette fin, 1' invention concerne selon un premier 
aspect un engin roulant mobile a portee variable, du type 
comportant : 

- un chassis auquel sont associes un train de 
roues avant et un train de roues arriere et, portes par le 
chassis ; 

- des moyens d'entrainement ; 

- un poste de pilotage ; 

- un bras de levage monte a pivotement autour 
d'au moins un axe transversal ; 

- un dispositif correcteur de devers ; 

- des moyens de commande des manoeuvres de 
1' engin, cet engin roulant comportant, en outre, integres a 
l f engin, des moyens de securite propres a arreter ou 
prevenir tout mouvement pouvant creer un risque de 
basculement longitudinal avant ou transversal de cote de 
1' engin, ces moyens de securite comprenant : 

- un dispositif de mesure de I 1 angle 
d 1 inclinaison transversale du chassis par rapport a 
1 'horizontale auquel est associ^e une valeur de seuil 
d 1 inclinaison transversale de part et d' autre de 
1' horizontale (Sit +, Sit -) ; 

- un dispositif de mesure de la force 
appliquee sur le pont arriere, auquel est associee une 
valeur de seuil de basculement avant (S ba) ; 

- un dispositif de mesure de 1' angle 
d 1 inclinaison du bras de levage par rapport a 1 'horizontale 
auquel est associee une valeur de seuil (Sa) ; 
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- un dispositif de mesure de 1" angle de divers 
auquel est associee une valeur de seuil de part et d* autre 
de la verticale (Sd +, Sd -) ; 

- et une logique c&blee associee 
5 f onctionnellement aux dispositif s de mesure de l 1 angle 

d 1 inclinaison transversale du chassis, de la force 
appliquee sur le pont arriere, de 1' angle d v inclinaison du 
bras de levage par rapport a 1 'horizontale, de 1' angle de 
divers, de maniere que : 
10 (1) lorsque 1' angle d 1 inclinaison transversale 

du chassis par rapport a 1 1 horizontale est compris entre 
les deux valeurs de seuil d' inclinaison (Sit +, Sit -) ; 
et 

(1.1) lorsque la force appliquOe sur le pont 
15 arriere est superieure a la valeur de seuil de basculement 
avant (S ba) ; 

et 

(1.1.1) lorsque I 1 angle d 1 inclinaison du bras 
de levage par rapport a l f horizontale est inf£rieur a la 
2 0 valeur de seuil (Sa) , les manoeuvres commandoes sont 
exOcutees sans restriction ; 

(1.1.2.) lorsque 1' angle d 1 inclinaison du bras 
de levage par rapport a 1 1 horizontale est sup6rieur a la 
valeur de seuil (Sa) , les manoeuvres commandoes sont 
2 5 executees sauf une correction de d§vers pouvant conduire a 
un depassement d'une des valeurs seuils Sd+ ou Sd- ; 

(1.2*) lorsque la force appliquee sur le pont 
arriere est infer ieure a la valeur de seuil de basculement 
avant (S ba) ; 
30 et 

(1.2.1) lorsque 1 ■ angle d ' inclinaison du bras 
de levage par rapport a 1 'horizontale est infOrieur a la 
valeur seuil (Sa) , les manoeuvres coramandees sont executees 
si elles consistent a : 
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a) relever le bras de levage si celui-ci se 
trouve au-dessus de 1 'horizontale, 

b) abaisser le bras de levage si celui-ci se 
trouve au-dessous de 1 'horizontale, 

5 c) appliquer une correction de devers. 

(1.2.2) Lorsque 1' angle d' inclinaison du bras 
de levage par rapport a l 1 horizontale est superieur a la 
valeur de seuil (Sa) , les manoeuvres commandees sont 
execut£es si elles consistent a : 
10 a) relever le bras de levage si celui-ci se 

trouve au-dessus de 1 'horizontale, 

b) abaisser le bras de levage si celui-ci se 
trouve au-dessous de l 1 horizontale, 

c) mettre en oeuvre une correction de devers 
15 ne conduisant pas & un d^passement d'une des valeurs seuils 

Sd+ ou Sd-. 

(2) Lorsque l 1 angle d' inclinaison transversale 
du chassis par rapport a 1 'horizontale depasse I'une ou 
20 1' autre des valeurs de seuil d ' inclinaison transversale 
(Sit +, Sit -) , et 

(2.1) lorsque le bras de levage est en-dessous 
de la valeur seuil (Sa) d' inclinaison du bras de levage par 
rapport £ 1 'horizontale, les manoeuvres commandees sont 
25 executees sauf celles consistant a : 

a) relever le bras de levage au-dela de la 
valeur seuil (Sa) d ' inclinaison du bras de levage par 
rapport a 1 'horizontale, 

b) mettre en place ou liberer un outil a 
30 1' extremity du bras, 

c) mettre en oeuvre la correction de devers 
conduisant a un d^passement d'une des valeurs seuils Sd + 
ou Sd -. 
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(2.2) lorsque le bras de levage est au- 
dessus de la valeur seuil (Sa) d 1 inclinaison du bras de 
levage par rapport a 1 'horizontale, les manoeuvres 
commandees sont executees sauf celles consistant a : 
5 a) mettre en place ou liberer un outil a 

l'extremite du bras ; 

b) mettre en oeuvre la correction de devers. 

Dans un mode de realisation de 1' invention, l*engin 
10 roulant mobile a portee variable est & bras telescopique, 
les moyens de s&curite propres a arreter ou prevenir tout 
mouvement pouvant creer un risque de basculement 
longitudinal avant ou transversal de cote de l'engin 
comprenant en outre un dispositif de mesure de la course de 
15 telescopage du bras telescopique auquel est associ^e une 
valeur de seuil (Sc) , ce dispositif de mesure Stant associe 
fonctionnellement a la logique cSblee de maniere que : 

(1) lorsque l 1 angle d 1 inclinaison transversale 
du chassis par rapport a 1 ■horizontale est compris entre 
20 les deux valeurs de seuil d' inclinaison (Sit +, Sit -) ; 

et 

(1.1) lorsque la force appliquee sur le pont 
arriere est superieure a la valeur de seuil de basculement 
avant (S ba) ; 

25 et 

(1.1.1) lorsque l 1 angle d' inclinaison du bras de 
levage par rapport h 1 'horizontale est inferieur £ la 
valeur de seuil (Sa) , les manoeuvres commandoes sont 
executees sans restriction ; 

3 0 (1.1.2.) lorsque 1' angle d 1 inclinaison du bras 

de levage par rapport a 1 'horizontale est sup&rieur a la 
valeur de seuil (Sa) les manoeuvres commandees sont 
executees sauf une correction de devers pouvant conduire a 
un depassement d'une des valeurs seuils Sd+ ou Sd- ; 
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(1.2.) lorsque la force appliqu£e sur le pont 
arriere est inferieure a la valeur de seuil de basculement 
avant (S ba) ; 

(1.2.1.) lorsque 1' angle d 1 inclinaison du bras 
de levage par rapport a 1 'horizontale est inferieur & la 
valeur de seuil (Sa) ; 

lorsque la course de telescopage du bras 
telescopique est inf£rieure a la valeur seuil (Sc) les 
manoeuvres commandees sont executees si elles consistent 
a : 

a) relever le bras de levage si celui-ci se 
trouve au-dessus de 1 'horizontale, 

b) abaisser le bras de levage si celui-ci se 
trouve au-dessous de 1 'horizontale , 

c) rentrer ou sortir le bras telescopique. 
(1.2.2.) Lorsque 1" angle d 1 inclinaison du bras 

de levage par rapport a 1 'horizontale est inferieur a la 
valeur de seuil (Sa) ; 

et 

lorsque la course de telescopage du bras 
telescopique est super ieure a la valeur seuil (Sc) les 
manoeuvres commandoes sont executees si elles consistent 
a : 

a) rentrer le bras telescopique, 

b) relever le bras si celui-ci se trouve au- 
dessus de 1 'horizontale, 

c) abaisser le bras si celui-ci se trouve 
au-dessous de 1 'horizontale, 

(1.2.3) lorsque 1' angle d' inclinaison du bras 
de levage par rapport a 1 'horizontale est superieur a la 
valeur de seuil (Sa) , les manoeuvres commandees sont 
executees si elles consistent a : 

a) rentrer le bras telescopique, 
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b) relever le bras de levage si celui-ci se 
trouve au-dessus de 1 'horizontale, 

c) abaisser le bras de levage si celui-ci se 
trouve au-dessous de 1 'horizontale, 

5 d) mettre en oeuvre une correction de divers 

ne conduisant pas a un depassement d'une des valeurs seuils 
Sd+ ou Sd-. 



(2) Lorsque l 1 angle d 1 inclinaison transversale 
10 du chassis par rapport a 1 'horizontale depasse I'une ou 
1' autre des valeurs de seuil d 1 inclinaison transversale 
(Sit+, Sit-) , les manoeuvres commandees sont ex§cut£es sauf 
celles consistant & : 

a) relever le bras telescopique au-dela de 
15 la valeur seuil (Sa) d 1 inclinaison du bras par rapport a 

1 "horizontale, 

b) sortir le bras telescopique, 

c) mettre en place ou liberer un outil a 
l'extr6mite du bras, 

2 0 d) appliquer une correction de devers. 

D'autres objets et avantages de l 1 invention 
apparaitront au cours de la description suivante d'un mode 
de realisation, description r§alisee en se ref£rant aux 
25 dessins annexes dans lesquels : 

-la figure 1 est une vue d' ensemble en perspective 
d'un engin comportant des moyens de securite selon 
1 1 invention ; 

-la figure 2 est une vue en perspective des ponts 

3 0 avant et arri&re d'un engin montrant 1 'emplacement du 

dispositif de mesure de la force appliquee sur le pont 
arriere ; 
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-la figure 3 est une vue partielle laterale avant 
d'un engin comprenant des moyens correcteurs de divers ; 

-la figure 4 est une vue partielle de 1' avant d'un 
engin roulant comprenant des stabilisateurs ; 
5 -la figure 5 est un diagramme schematique 

representant la logique c£blee associee au dispositif de 
mesure. 

L 1 engin 1 comprend un chassis 2 auxquels sont 
10 associes un pont avant 3 et un pont arri&re 4 supportant 
des roues 3a, 3b, 4a, 4b. 

Les termes avant, arriere sont definis par rapport 
au conducteur assis sur le sifege 5 dans la cabine 6 du 
15 poste de pilotage. 

Le chassis 2 est monobloc, mecano-soude. Le pont 
avant 3 est rigide ou oscillant par rapport au chassis 2. 
Le pont arri&re 4 est oscillant par rapport au chassis 2 . 

20 

Les quatre roues 3a, 3b, 4a, 4b sont motrices, 
directrices et de dimensions egales dans le mode de 
realisation represents . 

25 Trois modes de conduite sont possibles et 

selectionn^s depuis le tableau de bord 7 : pont avant 3 
directeur, ponts avant 3 et arriere directeurs, marche en 
crabe. 

3 0 La direction, la transmission, le freinage peuvent 

etre de type hydrostatigue. Un differentiel a glissement 
limite sur le pont avant peut etre prevu. 



2750972 

12 



L'engin comprend un bras t£lescopique 8 selon une 
direction longitudinale, mobile ou en rotation selon un axe 
9 transversal par rapport au chassis 2. 

5 Les termes longitudinal, transversal sont d^finis 

par rapport au conducteur assis sur le siege 5. 

Un porte-outils 10 lie a la fonction equipement est 
dispose a l'extremite libre du bras 8, a l f oppose de l'axe 
10 9. 

Ce porte-outils 10 est de type universel et est 
apte a supporter des outils tres varies tels que benne de 
terrassement et de reprise, palettiseur avec ou sans 

15 translateur, multi-benne, potence de grue, lame de 
remblayage, benne a beton a ouverture mecanique ou 
hydraulique, balayeur, nacelle, fourche, hydrogriffe, pince 
a grumes, benne distributrice a vis sans fin et d'une 
maniere gen&rale tout outil de levage, manutention dans les 

20 domaines de 1 1 agriculture, du bStiment et des travavix 
publics, du d£menagement . 

L'engin 1 peut etre pourvu de stabilisateurs 11 
tels que des patins. 

25 

Ces stabilisateurs 11 comprennent dans un mode de 
realisation, une plaque 12 en materiau rigide, sensiblement 
plane et apte a venir se plaquer sur la surface du sol. 

30 Dans un autre mode de realisation, une plaque 12 

comprend sur sa surface destinee & §tre en contact avec le 
sol, des protuberances ou des parties saillantes 
participant a l'ancrage de cette plaque dans le sol. 
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Cette plaque 12 est mont^e mobile en rotation £ 
l'extremite 13 d'un piston 14 appartenant a un ensemble 
piston/cylindre 15 tel qu'un verin double effet hydraulique 
ou pneumatique. 

5 

L 1 ensemble piston/cylindre 15 est monte mobile en 
rotation par rapport a un support rigide 16. Le support 
rigide 16 est solidarise de maniere eventuellement amovible 
au chassis 2. 

10 

En-dessous d'un ensemble piston/cylindre 15 est 
disposee une pidce rigide 17. Cette piece 17 est montee 
mobile en rotation par rapport a la plaque 12. 

15 Cette piece 17 est egalement mobile en rotation par 

rapport au support rigide 16. 

Un stabilisateur 11 comprenant les elements 12 ,- 15 
et 17 est actionne par une commande a partir du tableau de 
20 bord 7. 

Dans le mode de realisation represents, l'engin 1 
comporte deux stabilisateurs 11, 11" a l'extr^mite avant du 
chassis 2, au-dela des roues avant 3a, 3b disposes sur un 
25 support rigide 16. 

Dans un autre mode de realisation, non repr^sente, 
l'engin 1 comporte en outre deux stabilisateurs, a 
l'extr^mite arridre du chassis 2, les stabilisateurs avant 
30 et arriere §tant agences sym6triquement par rapport au 
chassis 2. 

L'engin 1 comprend egalement un dispositif de 
correction de devers 18. Ce dispositif 18 comprend un 
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ensemble de moyens aptes a faire pivoter le chassis 2 par 
rapport a une direction longitudinale. 

Dans le mode de realisation represents, chacun des 
5 moyens comprend un verin a double effet 19 mobile par 
rapport au chassis 2 autour d'un axe 20 sensiblement 
longitudinal, et mobile par rapport a un pont avant ou 
arriere selon un axe 21 menage a l»extr£mite 22 du piston 
23 du verin 19* 

10 

Une pa ire de v§rins 19 est agenc£e de part et 
d 1 autre d'un plan vertical longitudinal median au chassis 
2. 

15 un systeme de commande manuelle pr§vu sur le 

tableau de bord 7 permet d'actionner le verin gauche ou 
droit, d'ou un pivotement controlable du chassis 2 par 
rapport au pont avant. 

20 Le cas echeant, un seul v6rin gauche ou droit peut 

etre prevu. 

Les stabilisateurs 11 et le dispositif correcteur 
de devers 18 peuvent etre par exemple utilises 
25 conjointement lorsque I'engin 1 travaille sur un sol 
irregulier en creux ou en bosse et/ou incline par rapport k 
l'horizontale. Le conducteur devra alors prendre garde aux 
eventuels effets de vrillage du chcissis 2. 

3 0 Le cas echeant, un indicateur de niveau 24 situe 

dans la cabine 6, permet a l'operateur de controler la 
position recherchee du chassis 2. 
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La correction de devers peut le cas echeant etre 
effectuee selon trois modes : 

- automat ique : la position du chassis se corrigera 
en permanence selon la configuration du terrain ; 

-manuel : la position du chassis peut etre corrigee 
avec un levier de commande manuel le 25 ; 

-neutre : aucune correction ne peut s'effectuer, le 
pont reste dans sa position initiale par rapport au 
chassis. 

Lorsque la machine roule, la correction de devers 
est en position manuelle ou automatique et le pont arriere 
oscillant permet de tenir compte des variations de 
configuration du terrain. 

Un interrupteur 26 situe sur le tableau de bord 7 
permet, dans une telle configuration, de changer de mode 
d' utilisation du correcteur de d§vers. 

Vont maintenant etre decrits les moyens permettant 
d'arreter ou de prSvenir les mouvements, effets de 
surcharge, evolution sur des pentes transversales 
susceptibles de mettre l'engin 1 en situation de risque 
pouvant cr6er un basculement longitudinal ou transversal de 
grande amplitude. 

Ces moyens, ou une partie de ces moyens, notamment 
des alarmes visuelles et/ou sonores peuvnet etre branches 
sur une alimentation permanente, permettant leur maintien 
en veille quel que soit l'6tat de la machine. 

Un dispositif 27 de mesure de la force appliqu£e au 
pont arriere 4 est dispose sur la partie superieure mediane 
du pont arriere 4, dans un compartiment etanche. 
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Ce capteur de force 27 peut etre par exemple de 
type electromagnetique et comporter un element sensible 
piezoresistant, ou comporter un corps d£formable et une 
jauge de contrainte deposee sur ce corps deformable. 

Une valeur de seuil de basculement avant est 
associee a ce capteur de force 27 • Ce seuil Sba peut 
dependre uniquement du rapport entre la masse s'exerqsant 
sur le pont arriere 4 et la masse de l'engin 1. 

Ce seuil Sba peut etre aussi pre-regle en tenant 
compte de I'ecrasement des pneumatiques, de la deformation 
du chassis 2 lorsque l'engin 1 est en f onctionnement • 

Le cas echeant, et en particulier lorsque l'engin 1 
est destine a transporter au moins une personne dans une 
nacelle fix£e au porte-outils 10, le seuil de basculement 
Sba peut etre predetermine avec un coefficient de securite 
important de sorte que tout decollement de l'engin au 
niveau du pont arriere 4 soit rendu impossible, 

A l 1 inverse, lorsque l'engin 1 est destin§ a 
realiser des operations de terrassement comme par exemple 
le cavage, le seuil de basculement Sba pourra correspondre 
a un effort tres faible sur le pont arriere, voire au 
decollement de l'engin 1 au niveau du pont arriere 4, dans 
la mesure oil 1 'utilisation de l'engin 1 implique un tel 
mouvement du chassis 2, sans danger pour l'operateur ou les 
personnes se trouvant dans 1 ' environnement de l'engin 1. 

Un dispositif 28 de mesure de 1' angle d» inclinaison 
transversale du chassis 2 par rapport a 1 'horizontale est 
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dispose sur le chassis 2 dans un compartiment etanche ou 
bien sur ou dans la cabine 6. 

Le cas echeant, plusieurs dispositifs 28 peuvent 
etre disposes sur le chassis 2, un dispositif etant alors 
apte a former la moyenne du signal de sortie de chaque 
inclinometre pendant une periode donnee. 

Ce dispositif 28 , ou inclinometre peut etre de 
differents types. Un inclinometre 28 peut etre de type 
magnetique , dielectr ique . 

De part et d' autre de 1 'horizontale est associee a 
1 1 inclinometre. 28 une valeur de seuil Sit +, sit - 
d 1 inclinaison transversale. 

Les valeurs de seuil Sit +, Sit - sont plus faibles 
dans le cas oO la correction de devers est mise en oeuvre, 
que dans le cas oii aucune correction de devers n 1 est 
appliquee. 

Les valeurs de seuil Sit peuvent etre pred^finies 
en fonction du type d 1 utilisation de l'engin 1, des 
reglementations en vigueur. 

Ces seuils Sit peuvent etre de l'ordre de plus ou 
moins cinq pour cent lorsque la correction de devers est 
mise en oeuvre et de plus ou moins huit pour cent 
lorsqu ' aucune correction de devers n'est mise en oeuvre. 

L'engin 1 comprend egalement un dispositif 29 de 
mesure de 1' angle d • inclinaison du bras de levage 8 par 
rapport a 1 'horizontale. 
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Ce dispositif 29 peut etre^ un inclinometre 
comparable £ celui du dispositif 28. 

Ce dispositif peut dans une autre forme de 
realisation etre un capteur de deplacement dispose sur le 
bras 8 ou bien encore un capteur mesurant la course de 
sortie d'un verin associ§ a la rotation du bras 8 autour de 
l'axe 9. 

Un etalonnage prealable permettra dans ces deux 
derniers cas de relier le signal delivre par les capteurs a 
la valeur de l f angle d f inclinaison du bras. 

L'engin 1 comprend en outre un dispositif de mesure 
30 de la course du bras telescopique 8. 

Une valeur de seuil Sa et Sc respectivement est 
associ§e a chacun des dispositif s 29 et 30. 

L'engin 1 comprend egalement un dispositif de 
mesure de 1' angle de devers 31 auquel est associee une 
valeur de seuil de part et d f autre de la verticale Sd +, 
Sd 

Ce dispositif 31 peut etre un inclinometre 
comparable a celui du dispositif 28. 

Lorsque 1' angle d* inclinaison transversale du 
chassis par rapport a 1 'horizontale est compris entre les 
deux valeurs de seuil d 1 inclinaison Sit +, Sit - et lorsque 
la force appliquee sur le pont arriere 4 est superieure a 
la valeur de seuil de basculement avant Sba, deux cas se 
presentent : 
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-1' angle d 1 inclinaison du bras de levage par 
rapport a 1 1 horizontals est inferieur a la valeur de seuil 
Sa ; 

-1 'angle d' inclinaison du bras de levage par 
rapport a 1 'horizontale est superieur a la valeur de seuil 
Sa. 

Dans le premier cas, les manoeuvres commandees sont 
executees sans restriction. 

Un dispositif d'affichage 32 situ& sur le tableau 
de bord 7 peut indiquer a 1 1 operateur que 1 1 engin porteur 
de charges 1 est utilise dans des conditions de securite 
optimum par rapport aux risques de basculement longitudinal 
ou transversal. 

Les moyens de securite delivrent une information a 
1' operateur, sans limiter les commandes accessibles a cet 
operateur. 

Ce mode de f onctionnement peut correspondre au cas 
oil le moyen porteur de charges 1 bascule vers 1'avant lors 
d'une commande de cavage par exemple. 

Dans le deuxieme cas, les manoeuvres commandees 
sont executees sauf une correction de devers pouvant 
conduire £ un depassement d'une des valeurs seuil Sd + ou 
Sd 

Cette situation peut correspondre au cas o£t la 
machine evolue avec le bras 8 en position de levage jusqu'a 
sa hauteur maximum, avec le bras 8 quelque peu telescope 
sans pour autant creer un danger particulier de basculement 
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avant, c'est-a-dire avec la course de telescopage 
inferieure au seuil Sc. 

Cependant, la correction de devers sera d 1 amplitude 
liraitee par les valeurs seuisl Sd +, Sd 

Lorsque 1' angle d 1 inclinaison transversale du 
chassis par rapport a 1 'horizontale est compris entre les 
deux valeurs de seuil d* inclinaison Sit + , Sit - et lorsque 
la force appliquee sur le pont arriere 4 est inferieure a 
la valeur de seuil de basculeinent avant Sba deux cas de 
figure sont possibles. 

Dans un premier cas, 1" angle d' inclinaison du bras 
de levage par rapport a 1 'horizontale est inferieur a la 
valeur seuil Sa. Les manoeuvres commandees sont executees 
si elles consistent a : 

a) relever le bras de levage si celui-ci se trouve 
au-dessus de 1 'horizontale ; 

b) abaisser le bras de levage si celui-ci se trouve 
au-dessous de 1 'horizontale ; 

c) appliquer une correction de devers. 

Le cas echeant, l'operateur pourra egalement 
rentrer ou sortir le bras telescopique sous reserve de ne 
pas depasser la valeur seuil Sc de course de telescopage. 

Si la course de telescopage est inf§rieure au seuil 
Sc, tous les mouvements sont autorises d£s lors que 1' angle 
d f inclinaison du bras est inferieur a Sa. 

Un dispositif de reduction de debit dans les verins 
hydrauliques ou pneumatiques peut ralentir le mouvement de 
telescopage du bras 8 lorsque la course de telescopage 
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approche la valeur seuil Sc, le dispositif d'affichage 32 
indiquant a I'operateur que le seuil Sc va etre atteint. 

Dans le deuxieme cas, 1' angle d' inclinaison du bras 
de levage par rapport a 1 'horizontale est superieur a la 
valeur de seuil Sa, les manoeuvres commandees sont alors 
executees si elles consistent a : 

a) relever le bras de levage si celui-ci se trouve 
au-dessus de 1 'horizontale ; 

b) abaisser le bras de levage si celui-ci se trouve 
au-dessous de 1 'horizontale ; 

c) mettre en oeuvre une correction de devers ne 
conduisant pas a un depassement d'une des valeurs seuils 
Sd + , Sd 

Lorsque 1' angle d' inclinaison transversale du 
chassis par rapport a 1 'horizontale depasse l'une ou 
1' autre des valeurs de seuil d ' inclinaison transversale 
Sit + , Sit et lorsque le bras de levage est en-dessous 
de la valeur seuil (Sa) d' inclinaison du bras de levage par 
rapport a 1 'horizontale, les manoeuvres commandees sont 
executees sauf eel les consistant & : 

a) relever le bras de levage au-deia de la valeur 
seuil Sa d ' inclinaison du bras de levage par rapport S 
1 ' horizontale ; 

b) mettre en place ou liberer un outil a 
1 * extremity du bras ; 

c) mettre en oeuvre la correction de devers, 
conduisant a un depassement d'une des valeurs seuils Sd + 
ou Sd 



La valeur des seuils Sa, Sit +, Sit Sd +, sd - 
dependent des caracteristiques de l'engin 1 et de son 
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utilisation prevue, ainsi que des r6glementations en 
vigueur. 

Dans un mode de realisation, le dispositif 
d'affichage 32 comprend des moyens de visualisation de 
l'etat de chaque capteur 27, 28, 29, 30, 31 par rapport a 
leurs seuils respectifs Sba, Sit + et Sit Sa, Sc, Sd + 
et Sd 

Dans une autre variante, le dispositif d'affichage 
32 comprend en outre, un moyen de visualisation regroupant 
de maniere synthetique l'etat de plusieurs ou de la 
totalite des capteurs et delivrant une information globale 
telle que : travail sans risque de basculement longitudinal 
ou transversal, travail avec risque de basculement 
longitudinal et/ou transversal si certaines commandes 
6taient executees, et limitation des commandes accessibles 
a l'operateur. 

La visualisation de l'etat des capteurs, en 
continu, peut etre couplee a une serie de signaux visuels 
et/ou auditifs a l'interieur de la cabine 6 et/ou a 
I'exterieur de l'engin 1 lorsqu'un seuil est depasse. 

Des dispositifs reducteurs de d^bit ou de puissance 
peuvent etre prevus pour ralentir les mouvements de I'engin 
1 lorsqu'un seuil peut etre atteint ou est d£pass£. 

Un dispositif 33 tel qu'un calculateur regule la 
distribution de puissance des elements moteurs du bras 8 en 
fonction des donnees delivrees par les capteurs 27, 28, 29, 
30, 31. 
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Ces elements moteurs tels que verins. hydrauliques 
ou pneumatiques sont representes sous la reference 34. 

Le dispositif 3 3 delivre une information a 
I'operateur par le biais des moyens d'affichage 32 decrits 
aupar a vant . 
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REVINDICATIONS 

1. Engin roulant mobile, a portee variable, du type 
comportant : 

- un chassis (2) auquel sont associes un train 
de roues avant (3a, 3b) et un train de roues arriere (4a, 
4b) et, port§s par le chassis (2) ; 

- des moyens d ' entralnement ; 

- un poste de pilotage (6) ; 

- un bras de levage (8) monte a pivotement 
autour d'au moins un axe transversal (9) ; 

- un dispositif correcteur de d§vers (18) ; 

- des moyens de commande des manoeuvres de 
1' engin, caracterise en ce qu'il comporte, en outre, 
integres a I 1 engin, des moyens de secui^ite propres a 
arreter ou prevenir tout mouvement pouvant creer un risque 
de basculement longitudinal avant ou transversal de c6te de 
l 1 engin, ces moyens de securite comprenant : 

- un dispositif (28) de mesure de 1* angle 
d' inclinaison transversale du chassis (2) par rapport a 
1 'horizontale auquel est associee une valeur de seuil 
d 1 inclinaison transversale de part et d 1 autre de 
1 'horizontale (Sit +, Sit -) ; 

- un dispositif (27) de mesure de la force 
appliquee sur le pont arriere, auquel est associee une 
valeur de seuil de basculement avant (S ba) ; 

- un dispositif (29) de mesure de 1 'angle 
d' inclinaison du bras de levage par rapport & 1 'horizontale 
auquel est associee une valeur de seuil (Sa) ; 

- un dispositif (31) de mesure de 1' angle de 
devers auquel est associee une valeur de seuil de part et 
d 1 autre de la verticale (Sd +, Sd -) ; 

- et une logique c£blee associee 
fonctionnellement aux dispositif s de mesure de !• angle 
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d' inclinaison transversale du chassis, de la force 
appliquee sur le pont arriere, de 1' angle d 1 inclinaison du 
bras de levage par rapport & 1 'horizontale, de l'angle de 
devers, de maniere que : 

(1) lorsgue l 1 angle d' inclinaison transversale 
du chassis (2) par rapport a I'horizontale est compris 
entre les deux valeurs de seuil d' inclinaison (Sit + , 
Sit -) ; 

et 

(1.1) lorsque la force appliquee sur le pont 
arridre (4) est superieure a la valeur de seuil de 
bascu lenient avant (S ba) ; 

et 

(1.1.1) lorsque 1' angle d f inclinaison du bras 
de levage (8) par rapport a 1 "horizontale est inferieur a 
la valeur de seuil (Sa) , les manoeuvres commandees sont 
executees sans restriction ; 

(1.1.2.) lorsque l'angle d 1 inclinaison du bras 
de levage (8) par rapport a 1 'horizontale est superieur a 
la valeur de seuil (Sa) , les manoeuvres commandees sont 
executees sauf une correction de d§vers pouvant conduire a 
un depassement d'une des valeurs seuils Sd+ ou Sd- ; 

(1.2.) lorsque la force appliquee sur le pont 
arriere (4) est inferieure a la valeur de seuil de 
basculement avant (S ba) ; 

et 

(1.2.1) lorsque 1' angle d 1 inclinaison du bras 
de levage (8) par rapport a 1 'horizontale est inferieur a 
la valeur seuil (Sa) , les manoeuvres commandees sont 
executees si elles consistent a : 

a) relever le bras de levage si celui-ci se 
trouve au-dessus de 1 'horizontale, 

b) abaisser le bras de levage si celui-ci se 
trouve au-dessous de 1 'horizontale, 
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c) appliquer une correction de devers. 

(1.2.2) Lorsque 1' angle d' inclinaison du bras 
de levage (8) par rapport a 1 'horizontale est superieur a 
la valeur de seuil (Sa) , les manoeuvres commandees sont 
executees si elles consistent a : 

a) relever le bras de levage (8) si celui-ci 
se trouve au-dessus de 1 'horizontale, 

b) abaisser le bras de levage (8) si celui- 
ci se trouve au-dessous de 1 'horizontale, 

c) mettre en oeuvre une correction de devers 
ne conduisant pas £ un depassement d'une des valeurs seuils 
Sd+ ou Sd-. 

(2) Lorsque l f angle d 1 inclinaison transversale 
du chassis (2) par rapport a 1 •horizontale depasse 1'une ou 
1* autre des valeurs de seuil d' inclinaison transversale 
(Sit + , Sit -) , et 

(2.1) lorsque le bras de levage est en-dessous 
de la valeur seuil (Sa) d' inclinaison du bras de levage par 
rapport £ 1 'horizontale, les manoeuvres commandees sont 
executees sauf celles consistant a : 

a) relever le bras de levage (8) au-dela de 
la valeur seuil (Sa) d f inclinaison du bras de levage (8) 
par rapport a 1 'horizontale, 

b) mettre en place ou liberer un outii a 
l'extremite du bras, 

c) mettre en oeuvre la correction de devers, 
conduisant a un depassement d'une des valeurs seuils Sd + 
ou Sd -, 

et 

(2.2) lorsque le bras de levage est au-dessus de 
la valeur seuil (Sa) d ' inclinaison du bras de levage par 
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rapport a 1 'horizontale, les manoeuvres commandees sont 
executees sauf celles consistant a : 

a) mettre en place ou liberer un outil a 
l'extremite du bras, 

b) mettre en oeuvre la correction de devers. 

2. Engin roulant mobile , a portee variable selon la 
revendication 1, caracterise en ce que son bras de levage 
(8) est telescopique, les moyens de securite propres a 
arreter ou prgvenir tout mouvement pouvant creer un risque 
de basculement longitudinal avant ou transversal de cote de 
1' engin comprenant en outre un dispositif (3 0) de mesure de 
la course de telescopage du bras telescopique (8) auquel 
est associee une valeur de seuil (Sc) , ce dispositif de 
mesure etant associe fonctionnellement a la logique c£blee 
de maniere que : 

(1) lorsque 1' angle d' inclinaison transversale 
du chassis (2) par rapport a 1 'horizontale est compris 
entre les deux valeurs de seuil d' inclinaison (Sit 
Sit -) ; 

et 

(1.1) lorsque la force appliquee sur le pont 
arriere (4) est super ieure a la valeur de seuil de 
basculement avant (S ba) ; 

et 

(1.1.1) lorsque l'angle d' inclinaison du bras de 
levage (8) par rapport a 1 'horizontale est inferieur a la 
valeur de seuil (Sa) , les manoeuvres commandees sont 
executees sans restriction ; 

(1.1.2.) lorsque l 1 angle d 1 inclinaison du bras 
de levage (8) par rapport a 1 'horizontale est superieur a 
la valeur de seuil (Sa) les manoeuvres commandees sont 
executees sauf une correction de devers pouvant conduire a 
un depasseroent d'une des valeurs seuils Sd+ ou Sd- ; 
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(1.2.) lorsque la force appliquee sur le pont 
arriere (4) est inferieure a la valeur de seuil de 
basculement avant (S ba) ; 

(1-2.1.) lorsque 1' angle d 1 inclinaison du bras 
de levage (8) par rapport a 1 'horizontale est inferieur a 
la valeur de seuil (Sa) ; 
et 

lorsque la course de telescopage du bras 
telescopique (8) est inferieure a la valeur seuil (Sc) les 
manoeuvres commandees sont executees si elles consistent 
a : 

a) relever le bras de levage (8) si celui-ci 
se trouve au-dessus de 1 'horizontale, 

b) abaisser le bras de levage (8) si celui- 
ci se trouve au-dessous de 1 'horizontale, 

c) rentrer ou sortir le bras telescopique 

(8), 

d) appliquer une correction de divers. 
(1.2.2.) Lorsque 1» angle d 1 inclinaison du bras 

de levage (8) par rapport a 1 'horizontale est inferieur a 
la valeur de seuil (Sa) ; 
et 

lorsque la course de telescopage du bras 
telescopique (8) est superieure a la valeur seuil (Sc) les 
manoeuvres commandees sont executees si elles consistent 
a : 

a) rentrer le bras telescopique (8) , 

b) relever le bras (8) si celui-ci se trouve 
au-dessus de 1 'horizontale, 

c) abaisser le bras (8) si celui-ci se 
trouve au-dessous de 1 'horizontale, 

(1.2.3) lorsque 1' angle d' inclinaison du bras 
de levage (8) par rapport a 1 'horizontale est superieur a 
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la valeur de seuil (Sa) , les manoeuvres commandees sont 
executees si elles consistent a : 

a) rentrer le bras telescopigue, 

b) relever le bras de levage (8) si celui-ci 
se trouve au-dessus de 1 'horizontale, 

c) abaisser le bras de levage (8) si celui- 
ci se trouve au-dessous de 1 'horizontale, 

d) mettre en oeuvre une correction de devers 
ne conduisant pas a un depassement d'une des valeurs seuils 
Sd+ ou Sd-, 

(2) Lorsgue l 1 angle d 1 inclinaison transversale 
du chassis (2) par rapport a 1 'horizontale depasse l'une ou 
1" autre des valeurs de seuil d* inclinaison transversale 
(Sit*, Sit-) , les manoeuvres commandees sont executees sauf 
celles consistant a : 

a) relever le bras telescopigue (8) au-dela 
de la valeur seuil (Sa) d 1 inclinaison du bras par rapport a 
1 'horizontale, 

b) sortir le bras telescopigue (8) , 

c) mettre en place ou liberer un outil a 
1 1 extremite du bras , 

d) appliguer une correction de devers. 
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